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図  走行ロボット開発支援プラットフォーム  !&
"
 







      社製　
バッテリ 	  鉛蓄電池
標準制御インタフェース シリアル接続 








入出力端子 汎用通信用シリアルポート ，デジタル入力 	，デジタル出力 端子
図 ' 中型実験用知的ロボットプラットフォーム $	 %&' 























図 + ロボット簡易設計図 側面
 駆動部機構
駆動部機構 モータ・ギアは日本サーボ株式会社 のブ
ラシレス -)モータ +#.・速度制御ドライバ及び ,
のギアヘッドを採用した。その理由を以下に示す。


















































  画像メモリ：モノクロ ,,0# 面，または
モノクロ高精細 #+#+0'# 面
  1:)モノクロ4カラー，モノクロ高精細兼用標準 














































視覚系 カメラ ワイドダイナミックレンジ 
明暗 	
万画素





インターフェース 拡張ボックス #)スロット 	* + ,&-.#)バスブリッジ付，
インタフェース社製，&)#/
	0
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